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vABSTRACT
The purpose of this study is to investigate the application of Least Square
(LS), Recursive Least Square (RLS), and Neural Network to estimate the
identification of flexible beam structure and development a (Proportional-Integral-
Derivative) PID controller for the system. The input and output data used for system
identification process were obtained from experimental setup. The performance of
system identification used, Lest Squares (LS), Recursive Least Squares (RLS), and
Neural Network (NN) were verified using Mean Square Error (MSE) technique.
Comparative assessment was conducted to compare all the result obtained and the
best transfer function was obtained from RLS system identification approach with
smallest MSE value of 8.182×10-08. The transfer function has been used to help the
development of control system to suppress unwanted vibration of the flexible
manipulator system. In this study, a PID controller has been proposed to use for the
vibration suppression. This controller was tuned by using heuristic tuning in Matlab
SIMULINK simulation environment.
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ABSTRAK
Penyelidikan ini bertujuan untuk mengkaji penggunaan aplikasi kaedah
Kuadrat Terkecil (LS), Rekursi Kuadrat Terkecil (RLS), dan Rangkaian Neural (NN)
untuk mengenalpasti identiti model struktur rasuk yang fleksibel dan mencadangkan
satu sistem pengawalan (Proportional-Integral-Derivative) PID untuk sistem fleksibel
tersebut. Eksperimen telah dijalankan untuk memperolehi data masukan dan keluaran
yang digunakan dalam proses pengenalpastian model sistem tersebut. Keupayaan
LS, RLS, dan NN disahkan dengan menggunakan kaedah Minimum Ralat Kuasa
Dua (MSE). Perbandingan telah dijalankan untuk menilai prestasi kaedah-kaedah
yang digunakan untuk mencari identiti struktur fleksibel yang terbaik dengan nilai
MSE yang terkecil ialah 8.182×10-08diperolehi menggunakan kaedah RLS. Model
identiti yang terbaik digunakan dalam perekaan sistem kawalan untuk menyekat
getaran yang tidak diperlukan pada sistem manipulator fleksibel. Dalam kajian ini,
pengawalan PID telah dicadangkan untuk tujuan menyekat getaran tersebut.
Pengawal PID tersebut telah ditala menggunakan kaedah heuristik  dan disimulasi
menggunakan Matlab SIMULINK.
